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El invento concierne a un procedimiento y a un dis 

positivo para equilibrar un cuerpo rotatorio en dos planos -  

de compensación paralelos, dispuestos perpendicularmente al 

eje de rotación del mismo.

5 - De lá  memoria de patente alemana 12 37 807 se cono

ce una máquina equilibradora con soportes de apoyo f ijo s  a -  

los cimientos, y un puente de apoyo apoyado en ellos de modo 

susceptible de o scilar, que soporta el rotor a equilibrar y 

cuyas oscilaciones de equilibrado son determinadas en el pía  

10 no de medición por convertidores de medición, la  cual máqui­

na se caracteriza porque los resortes de apoyo para el puen­

te de apoyo forman un conjunto indisoluble con éste y  con el 

soporte de apoyo. Tal máquina equilibradora puede ser u t i l i ­

zada para efectuar el equilibrado en dos planos solamente en 

15 el caso de que se empleen dos de tales soportes de apoyo uni 

dos con ayuda de unos cimientos para formar una máquina equi_ 

libradora. En ta l caso, como consecuencia de la  unión por -  

to rn illo s entre los dos soportes de apoyo y los cimientos, -  

aparecen dificultades de transmisión, que pueden in flu ir  so­

po bre la  medición. Además de ello , ta les soportes de apoyo son 

especialmente costosos y con tales soportes de apoyo se de­

ben adoptar medidas de precaución para que en dirección del 

eje de rotación del cuerpo rotatorio a equilibrar se evite  -  

inequívocamente un movimiento de los soportes de apoyo.

Además de e llo , por la  memoria de patente alemana 

22 15 002 se conoce una máquina equilibradora sintonizada -
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de modo subcritico con sistema, de apoyo del cuerpo a eq u ili­

brar, apoyado con elasticidad de resorte, y  con dos convertí 

dores de medición soportados estacionariamente para efectuar 

el equilibrado de un cuerpo a equilibrar en al menos dos pía  

nos, el cual se caracteriza porque el apoyo del cuerpo a equi 

lib rar se efectúa, de manera en s i  conocida, mediante resor­

tes dispuestos de modo estacionario en un extremo, paralela­

mente al eje de rotación del cuerpo a equilibrar, y  sujetos 

en su otro extremo a un sistema de apoyo del cuerpo a equili 

brar, pero de manera ta l que junto al sistema de apoyo del -  

cuerpo a equilibrar esté colocado un soporte resistente a la  

flexión para acoplar a los dos convertidores de valores de -  

medición, en donde el punto de acoplamiento de uno de los -  

convertidores de valores de medición se deduce del punto de 

intersección de las tangentes con la  lin ea de flexión  de los  

resortes en ambos lugares de sujeción con efecto de desequi­

librado dinámico, y en este punto de intersección no se en­

cuentra el punto de acoplamiento del otro convertidor de va­

lores de medición. Esta máquina equilibradora necesita en su 

apoyo elástico  una extensión espacial, con el f in  de hacer -  

aplicarse el convertidor de oscilaciones al eje de rotación 

y con el f in  de producir una separación inequívoca entre las  

oscilaciones provocadas por el momento de deseq u ilib rio< y -  

el desequilibrio estático, en ambos planos. Además de ello  -  

ta l máquina equilibradora consta de varias partes suscepti­

bles de ser conjuntamente atornilladas.
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Mediante l a  memoria de patente alemana 16 9& 164 se 

conoce una máquina equilibradora con bastidor mecánico para 

equilibrar un cuerpo a equilibrar en al menos dos planos, en 

la  que e l sistema de apoyo del cuerpo a equilibrar es guiado 

mediante dos pares de resortes laminares, que se apoyan unos 

en otros, elásticamente en direcciones de oscilación que dis 

curren en'un ángulo entre s i,  la  cual máquina se caracteriza  

porque una primera disposición de resortes, de manera conocí 

da, mediante disposición, en paralelo, guia paralelamente, -  

sin restricción  en una dirección al eje de rotación del cuer 

po a equilibrar, pero los resortes de la  otra disposición de 

resortes, que se apoya sobre la  primera, están dispuestos in; 

diñados uno con respecto al otro en un ángulo ta l que sus -  

prolongaciones imaginarias se intersectan a la  altura de uno 

de los planos de compensación. Tal máquina equilibradora exi 

ge obligatoriamente una segunda disposición de resortes in­

clinada, que se apoya sobre resortes, debiendo intersectarse  

las prolongaciones imaginarias de estos resortes a la  altura  

de uno de los planos de compensación. Tal máquina equilibra­

dora es costosa en cuanto a su construcción y debe tenerse -  

cuidado de que se garantice un apoyo seguro de uno de los -  

planos de compensación en el plano en e l que se intersectan  

las prolongaciones imaginarias; esto conduce imperativamente 

en el caso de cada nuevo cuerpo rotatorio a trabajos de ajus 

te  adicionalmente largos. Además de e llo  también esta máqui­

na equilibradora consta de varias piezas constructivas, que



son unidas entre ellas mediante atom illam iento, lo cual pue 

de conducir a errores en la  transmisión de valores de medi­

ción. ,

Partiendo de este estado de la  técnica, el presen- 

5 te  invento se ha establecido la  misión de proponer un procedí 

miento de equilibrado y una máquina equilibradora, en donde 

se logre una medición del desequilibrio-en dos planos, sin -  

ning&n apoyo elástico  que se extienda a lo  largo del cuerpo 

rotatorio a equilibrar o del eje de rotación, para efectuar 

10 la  medición de los momentos y fuerzas de desequilibrio. Esta 

misión es resuelta de acuerdo con el invento por el hecho de 

que una placa, apoyada parcialmente de modo autoelástico y  -  

paralelamente a un plano perpendicular al eje de rotación -  

del cuerpo rotatorio, transmite las oscilaciones que resul- 

15 tan de un desequilibrio existente en un cuerpo rotatorio, en 

forma de oscilaciones de rotación y  de traslación, por sepa­

rado, a al menos sendos convertidores de oscilaciones. Me- -  

diante el invento se logra por primera vez un equilibrado, -  

referido a dos planos de compensación cualesquiera de un -  -  

20 cuerpo rotatorio, por medición de las oscilaciones provocadas 

en un cuerpo rotatorio por el desequilibrio - del mismo, las  

cuales oscilaciones se constituyen como oscilaciones de tras 

lación y oscilaciones de rotación en un plano. De esta manera 

se disminuye al mismo tiempo e l gasto hasta ahora necesario 

25 en elementos de sintonización para obtener una medición de 

los desequilibrios lo más exenta posible de errores, y ade-

-  4  -
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-  ̂ más de e llo , mediante e l procedimiento de equilibrado de —

d̂o con el invento se logra un equilibrado de un cuerpo 

de rotación en dos planos independientemente de la  dirección  

del eje  de rotación, especialmente de modo independiente de 

5 que el eje de rotación del cuerpo discurra en sentido hori­

zontal o en sentido v e r tic a l.

' Como una-forma de estructuración de este procedi­

miento según el invento, se considera que las oscilaciones -  

mecánicas, que aparecen como oscilaciones da rotación y osci­

lo laciones de traslación, pueden ser recogidas perpendicular- 

mente entre s i  por convertidores de oscilaciones. Por la  po­

sib ilid ad  de la  recogida perpendicular de las dos porciones 

de oscilaciones de una oscilación de desequilibrio se legró 

una inequívoca separación entre e l desequilibrio estático y 

15 un momento de desequilibrio.

Todavía en otra forma de estructuración del inven­

to se propone que la  oscilación de rotación provocada por el 

momento de desequilibrio pueda ser transmitida paralelamente 

al eje de rotación, y la  oscilación &  traslación provocada por 

20 el desequilibrio estático pueda ser transmitida paralelamen­

te a un plano en sentido perpendicular al eje de rotación -  

del cuerpo a equilibrar, a través de la  placa, al converti­

dor de oscilaciones. Mediante esta etapa de procedimiento, -  

conforme al invento, se logra un equilibrado en dos planos -  

25 en un único curso de medición.

. Una máquina de equilibrado con soportes de apoyo -
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y un alojamiento para el cuerpo rotatorio a equilibrar y con 

convertidores de oscilaciones para la  realización del proce­

dimiento, se caracteriza por el hecho de que junto a una pía  

ca ranurada está, dispuesto el sistema de apoyo del cuerpo a 

5 equilibrar, de manera ta l que las oscilaciones de rotación -  

de la  placa pueden ser transmitidas a través de vástagos, so 

licitad o s por flexión , de dicha placa, y  las oscilaciones de 

traslación de la  placa pueden ser transmitidas a través de -  

vástagos, solicitados por compresión y por tracción, de la  -  

10 placa. La máquina equilibradora de acuerdo con el invento es 

tá  sintonizada por consiguiente de modo subcritico y hace po 

sib le  emplear elementos de medición de fuerzas tales como -  

elementos piezoeléctricos o tira s  medidoras de alargamiento.

Una máquina equilibradora con soportes de apoyo y  

15 un alojamiento para el cuerpo rotatorio a equilibrar y  con -  

convertidores de oscilaciones para la  realización de procedí 

miento, se caracteriza por el hecho de que junto a una placa  

ranurada está dispuesto el sistema de apoyos del cuerpo dese 

quilibrado, de manera ta l que unos vástagos son solicitados, 

20 por el efecto del desequilibrio, simultáneamente por trac—  

ción, compresión y flexión  en dos direcciones espaciales dis 

puestas de modo perpendicular entre s i,  y  de que por lo  menos 

dos convertidores de oscilaciones, cuyas direcciones de medí 

ción están dispuestas perpendicularmente entre s i ,  miden las  

25 deformaciones de aquellos. Tal máquina equilibradora confor­

me al invento, para la  realización del procedimiento, hace -
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posible que la  deformación de la  placa, provocada por osci­

laciones de desequilibrio, sea introducida, midiendo un cami 

no, en convertidores de oscilaciones mecánico-eléctricos, y  

que las señales eléctricas sean aportadas a un sistema de -  

elaboración u lterio r.

Por consiguiente, el procedimiento según el invento 

puede ser'realizado mediante pura medición ds fuerzas o median 

te  medición de un camino por medio de máquinas equilibrado- 

ras estructuradas adecuadamente.

Todavía en otra forma de estructuración del objeto 

del invento se propone, que en e l caso de disposición v e r ti­

cal del eje de rotación el peso del cuerpo rotatorio se apo­

ye a través de al menos un soporte v e r tic a l, y  que la  fuerza 

de reacción del convertidor de oscilaciones para la  oscilación  

de rotación se apoye a través de otro soporte v e r tic a l, en los 

cimientos. Como consecuencia del apoyo por separado del eje  

de rotación y del convertidor de oscilaciones en los cimien­

tos se elimina inequívocamente el peso del cuerpo rotatorio  

y tampoco se provoca ninguna influencia sobre e l valor de me 

dición por causa del peso de la  placa.

Todavía otra forma de estructuración del objeto -  

conforme al invento se caracteriza por el hecho de que la  -  

placa es de una sola pieza. A causa del carácter de una sola  

pieza de la  placa conforme al invento ya no aparecen errores 

en la  transmisión de valores de medición, que podrían apare­

cer por causa de una unión mecánica so ltable. s i la  conforma
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ción de los vástagos se rea liza  por ejemplo mediante elimina 

ción por combustión desde una placa de chapa, se puede mante 

ner muy estrecha la  tolerancia de los vastagos en relación a 

su sección transversal. No obstante, es posible sin ninguna 

5 d ificu ltad , dentro del marco del invento, producir también -* 

placas moldeadas por colada o soldadas como placas ranuractas 

de una sola pieza. En este caso la  designación de placa no -  

esté limitada a un placa lis a . También se abarcan por la  ex­

tensión de protección del invento estructuras ranuradas en -  

10 forma de placas, que llevan por ejemplo entrantes y resaltos  

o bloques de apoyo para los convertidores de oscilación, y  -  

que habían sido producidas de una sola pieza con la  estructu  

ra ranurada.

La conversión & las oscilaciones mecánicas generá­

is  das por el desequilibrio existente en un cuerpo, dentro de -  

la  placa ranurada en oscilaciones de rotación y oscilaciones 

de traslación, se efectúa haciendo girar e l eje de rotación 

situado perpendicularmente sobre la  placa ranurada alrededor 

de un eje imaginario en la  placa ranurada, que está colocado 

20 perpendicularmente sobre el eje de rotación del cuerpo rota­

torio a investigar, y que atraviesa a éste. Como consecuen­

cia  de la  rotación de la  placa ranurada alrededor de este -  

eje resultan oscilaciones de rotación, que corresponden al -  

momento de desequilibrio del cuerpo a investigar y que son -  

25 recogidas por un convertidor de oscilaciones, cuyo eje de me 

dición es paralelo al eje de rotación del cuerpo a in v e stí-



gar. La porción está tica  del desequilibrio produce una osci­

lación de traslación de la  placa ranurada én dirección a un 

plano perpendicular al eje de rotación. Esta oscilación es re 

cogida por al menos un convertidor de oscilaciones, cuyo eje  

5 de medición es perpendicular al eje de rotación del cuerpo -  

rotatorio a investigar. Las oscilaciones mecánicas recogidas 

por los dos convertidores de oscilaciones son convertidas en 

señales elé ctrica s, y  a continuación son usadas para la  deter 

minación de la  magnitud del desequilibrio en dos planos de -  

10 compensación, y  en el caso de u tiliz a r s e  un indicador de án­

gulos de referencia, también para la  determinación de la  po­

sición angular dáLdesequilibrio.

En los siguientes dibujos se explica el invento -  

con mayor d etalle:

15 En éstos, de manera esquemática:

la  figu ra 1 muestra un apoyo elástico  conforme al 

invento como parte componente de una máquina equilibradora -  

con h u sillo  de equilibrado apoyado horizontalmente;

la  figu ra 2 muestra e l apoyo elástico  conforme al 

20 invento según la  figura 1 en v is ta  en alzado la te ra l;

la  figu ra 3 muestra e l apoyo elástico  conforme al 

invento en unión con receptores de fuerzas y un apoyo;

la  figura 4 muestra una realización especial del -  

apoyo elástico  de la  figura 3 ;

25 la  figura 5 muestra el apoyo elástico conforme al

invento como parte componente de una máquina equilibradora -

- 9 -
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con husillo  de equilibrado apoyado verticalmente.

Confoime a la  figura 1 un cuerpo rotatorio (1 ) a -  

equilibrar, en el presente caso un rodete de ventilador con 

planos de compensación (2, 3) es recibido por un husillo  de 

equilibrado (25), que está apoyado en un sistema de apoyo -  

(4 ) de h u sillo. El sistema de apoyo (4 ) de husillo  se apoya 

sobre una'placa ranurada (10), y  e l h u sillo  de equilibrado -  

(25) es propulsado a través de una correa trapezoidal (5 ) -  

por un motor de propulsión (6), que esté fija d o  a una placa  

de base (7 ). En lugar de una correa trapezoidal (5 ) se puede 

emplear también cualquier otro tipo de miembro de transmi- -  

sión entre el motor (6) y e l husillo  de equilibrado (25) pa- 

ra propulsar el h u sillo  de equilibrado (25), ta l  como por -  

ejemplo una transmisión por ruedas dentadas o un árbol de -  

junta universal. La placa ranurada (10) está unida por su ex 

tremo inferior también con la  placa de base (7 ). La placa ra 

nurada (10) lle v a  además un convertidor de oscilaciones (12), 

cuya dirección de medición discurre paralelamente al eje de 

rotación (27) del husillo  de equilibrado (25)? con el f in  de 

recoger las oscilaciones de rotación de una parte central -  

(véase figura 2) de la  placa ranurada (10) alrededor de un -  

eje (16). Este movimiento de rotación alrededor del eje (16) 

corresponde a la  porción del desequilibrio, que resulta como 

consecuencia de un momento de desequilibrio. La porción del 

desequilibrio que resulta como consecuencia de una fuerza -  - 

aislada es recibida por otro convertidor de oscilaciones (13)
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cuya dirección de medición discurre paralelamente a los pía  

nos de compensación (2 , 3 ).

Si, ta l  como se representa en la  figura 1 , se u ti  

l iz a  un ventilador como cuerpo rotatorio (1) a equilibrar,

5 como consecuencia de la  aparición pueden aparecer fuerzas -  

de viento, que actúan en dirección del eje de rotación (27). 

Con el f in  de captar estas fuerzas axiales, de manera que -  

éstas no produzcan ninguna influencia sobre e l resultado.de 

la  medición, una parte de la  placa ranurada (10) es apoyada 

10 mediante resortes planos (9 ) contra un caballete (11). E n ­

caso necesario lá  placa de base (7) puede ser unida fijamen 

te  con unos cimientos (8), con el f in  de asegurar que en el 

caso de considerables fuerzas* axiales, se pueda derivar el 

empuje axial a través del caballete (11) inequívocamente a 

15 los cimientos (8).

La v is ta  en alzado la te ra l del apoyo elá stico  con 

forme al invento de acuerdo con la  figura 2, muestra que la  

placa ranurada (10) consiste en un bastidor (30) y  en una -  

parte central (15), movible con respecto al bastidor (30) a 

20 través de vástagos (14). La parte central movible (15) está

apoyada en e l caballete (11) a través de los resortes pla­

nos (9 ) (véase figura 1 ). Los resortes planos (9 ) están dis 

puestos en la  zona del eje de rotación (16), que confoime a 

la  figura 2 discurre horizontalmente y  paralelo a la  placa  

de base (7).

-Si, entonces, a través del sistema de apoyo de hu

25
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s il lo  (4 ) se ejerce un efecto desequilibrador, que procede 

de un cuerpo rotatorio (1) a equilibrar, sobre la  parte cen 

tra l movible (15) alrededor del eje de rotación (16), la  -  

parte central movible (15) tiende a girar fuera de su posi^ 

5 ción v e r tic a l, que e lla  ocupa en el estado descargado con -  

el bastidor (30). En este caso los vástagos (14) son s o lic i  

tados, a izquierda y  derecha del punto de aplicación (31)  ̂

del convertidor de oscilaciones (12), en lo  esencial por -  

flexión. El desplazamiento del punto de aplicación (31) des 

10 de su posición de reposo en dirección al convertidor de os­

cilaciones (12) o en dirección desde el convertidor de osci 

laciones, constituye una información, que ha de ser trans­

formada en señales eléctricas, que dan información sobre la  

magnitud de un momento de desequilibrio en los planos de com 

15 pensación (2 , 3 ) del cuerpo rotatorio 1̂ ) a equilibrar.

Las oscilaciones que aparecen como consecuencia -  

de un desequilibrio estático, existente en el cuerpo rotato 

rio (1) a equilibrar, deforman a los vástagos (14) en tras­

lación correspondientemente a la  doble flech a (32) en direó 

20 ción v e r tic a l, a saber en el presente ejemplo de realización  

los vástagos (14) están estructurados como elementos direc­

tores en paralelo (14a y 14b o 14c y  14d). El movimiento ver 

t ic a l de oscilación de la  parte central (15) es transmitido 

al otro convertidor de oscilaciones (13) qte en el ejemplo -  

25 de realización según la  figura 2 se aplica al eje (34) del

punto de aplicación (31).



El apoyo elástico  conforme al invento, que se re -' 

presenta en la  figura 3, es empleado de modo especialmente -  

ventajoso en unión con receptores de fuerzas tales como cris  

tales piezoeléctricos o tira s  medidoras de alargamiento. Él. 

bastidor (30) de la  placa ranurada (10) está fijamente unido 

o bien de modo directo con los cimientos (8) (véase la  vista  

en alzado'lateral de la  figura 3 ) o bien con la  placa de ba­

se (7 ). Mediante corte por combustión se corta la  parte cen­

tr a l (15) a p artir de la  placa ranurada (10), de manera ta l  

que los movimientos de rotación de la  parte central (15) al­

rededor del eje de rotación (16) se transmitan de modo prác­

ticamente sin afectar, a través de una prolongación (36) en 

forma de lengüeta, a un elemento de medición de fuerzas (19), 

el cual a su vez puede apoyarse a través de una barra de oom 

presión (SO) contra otros cimientos. Mediante eliminación -  

por combustión a p artir del material de la  placa se producen 

barras de choque (17), que están estrib ad as especialmente -  

en la'zona del eje  de rotación (16), de manera ta l que no -  

provoquen ninguna perjudicial fuerza de flexión ni &  torsión 

que influya sobre la  medición, en base a las cuales fuerzas 

de flexión  o de torsión se perjudique el movimiento de rota­

ción de la  parte central (15). Las barras de choque (17) trans 

miten las cargas de tracción y compresión en traslación, que 

son introducidas por los elementos da medición de fuerzas adi 

cionales (18) por la  porción está tica  del desequilibrio, los 

cuales elementos estén dispuestos entre las barras de choque
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(17) y el bastidor (30). Las barras de choque (17) están por 

su parte guiadas en paralelo a través de vástagos (14), con 

el fin  de que se garantice una inequívoca introducción de -  

fuerzas en los otros elementos de medición de fuerzas (18).

3 Tal como se representa esquemáticamente en la  figura 3, las

barras de choque (17), aparte de las entalladuras situadas en 

la  zona dél eje de rotación (16), poseen otras entalladuras 

(38 ó 38a), con lo cual se ofrece la  seguridad de que ningún 

perturbador momento de torsión o de flexión  influya sobre 3a 

10 señal de medición, que ha de ser recogida en los otros ele­

mentos de medición de fuerzas (18), la  cual señal es conver^ 

tida a continuación en una señal e lé ctrica  que ha de ser ela  

borada ulteriormente de modo adicional. Tal como ya se des­

cribe con ocasión de la  figura 2 , el ege de rotación (27) -  

15 del husillo de equilibrado (25) es apoyado a través de resor­

tes planos (9) contra los cimientos adicionales (37) o con­

tra un caballete (11).

También en el caso de este apoyo elástico  conforme 

al Invento la  dirección de medición del elemento de medición 

de fuerzas (19) es paralela al eje de rotación (27) del cuer 

po a e q u ilib ra r,'y  la  dirección de medición de los otros dos 

elementos de medición de fuerzas (18), que apoyan en el bastí 

dor (30), a la  izquierda y  a la  derecha del eje de rotación 

(27), a la  parte central (15) a través de barras de choque -  

(17), discurre paralelamente a un plano de compensación den­

tro del apoyo elástico , por lo que su dirección de medición

25



discurre según la  figura 3 en un eje perpendicular (39).

La forma de estructuración del apoyo elástico  con­

forme al invento, especialmente ventajosa, que se representa 

en la  figura 4 , se distingue por el hecho de que la  parte -  

5 central (15 ) además del sistema de apoyo de husillo (4) lle v a  

e l motor de propulsión (6) y  los medios de transmisión de -  

propulsión (5).

Por ejemplo, mediante Corte por combustión se sepa 

ra la  placa ranurada (10) en el bastidor (30) y  la  parte cen 

10 tr a l (15), formándose entre las rendijas (4Q) por un lado y 

las rendijas (41, 42) por otro lado, un par de vástagos e lá s ti  

eos (45, 46), e l cual separa por encima del eje de rotación 

(16) al bastidor (30) respecto de la  parte central (15), y -  

formándose por otro lado a través de las rendijas (41, 42) por 

15 un lado y  una rendija (49) por otro lado, un segundo par de 

vástagos (47, 48), que permanece por debajo del eje de rota­

ción (16) como única unión e lá stica  entre el bastidor (30) y  

la  parte central (15). Como consecuencia de este apoyo elás­

tico  conforme al invento, en el motor de propulsión (6), los  

20 medios de transmisión (5) y el sistema de apoyo de husillo -  

(4) sobre la  parte central (15) no sólo se absorben de modo 

especialmente ventajoso las fuerzas que resultan por tra c- -  

ción de correa, sino que también se puede disponer el conver 

tidor de oscilaciones (12, 13), medidor de un camino, en —  

otro lugar d istin to  al representado eñ las figuras 1 y  2, -

por ejemplo en la  zona del par de vástagos (45 , 46) por enci

- 1 5 -

25
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ma de la  rendija (40) para las fuerzas de tracción y compre­

sión en traslación, y el convertidor de oscilaciones (12) pa 

ra la  medición de la  rotación de la  parte central (15) como 

consecuencia de un momento de desequilibrio, se puede dispo- 

5 ner entre el eje de rotación (Í6) y la  rendid (40). Además -  

de ello , mediante esta forma de estructuración conforme al -  

invento, és posible, como se representa en la  figura 3 para 

receptores o captadores (18, 19) medidores de fuerzas, dispe 

ner varios de tales receptores de fuerzas, s i  también en as­

ió te caso se cumple la  condición de que las oscilaciones de ro 

tación alrededor del eje sean recibidas por elementos recep­

tores cuyo eje de medición sea paralelo al eje del h u sillo  -  

de equilibrado, y el eje de medición de la  oscilación provo­

cada por la  porción estática  de la  oscilación de desequili- 

15 brío sea paralelo a un plano de compensación y discurra a lo  

largo del eje perpendicular (39).

Mediante adecuada conexión e lé ctrica  de los recep­

tores de oscilaciones (12, 13) ó (1C, 19) también es posible  

que la  rotación de la  parte central (15) alrededor del eje -  

20 de rotación (16) sea recogida por un convertidor de o scila­

ciones, que está dispuesto entre el eje de rotación (16) y  -  

la  rendija (40) y al mismo tiempo sea recibida por otro con­

vertidor de oscilaciones, que recoge el movimiento de rota­

ción en el punto de aplicación (31). Del mismo modo, también 

25 las oscilaciones de traslación en dirección del eje perpendi 

cular, que proceden del desequilibrio estático, pueden ser -
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recogidas y  captadas por el convertidor de oscilaciones, cu­

yos ejes de medición discurren en o paralelamente al plano -  

de placa ranurada (39), y  que determinan el movimiento de la  

parte central por un lado con ayuda de la  rendija (40) y por 

5 otro lado con ayuda de la  rendija (49). Tal disposición con­

forme al invento posee la  ventaja especial de la  posibilidad  

de compensar influencias erróneas.

La figura 5 reproduce la  aplicación de un apoyo - 

elástico  conforme a la  figura 4 en el caso de una máquina equi 

10 libradora, cuyo husillo  de equilibrado (25) discurre v e rtica l  

mente. La placa ranurada (10) lle v a  en su parte central (15) 

e l sistema de apoyo de husillo  (4) y  también el motor de pro 

pulsión (6), inclusive la  correa trapezoidal (5), que median 

te  poleas (51, 52) para correa trapezoidal propulsa al husi- 

15 l io  de equilibrado (25). El cuerpo rotatorio a equilibrar -  

(1), e l husillo  de equilibrado (25) y e l sistema de apoyo de 

h u sillo  (4 ) están apoyados a través de los resortes planos -  

(9 ) directamente sobre los cimientos (8), mientras que el mo 

vimiento de la  prolongación (36) en forma de lengüeta es me­

go dido a través de un sistema de sostén (53), dispuesto junto 

al bastidor, que está apoyado a través del apoyo (20) frente  

a los cimientos (8), con intercalamiento del elemento de me­

dición de fuerzas (19). De esta manera se ha proporcionado -  

una máquina equilibradora con husillo  de equilibrado v e r ti-  

25 ca l, que se apoya solamente a través de los resortes planos
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(9 ) y del de apoyo (20) sobre unos cimientos, y  en que una -  

cubierta (55), que reviste a la  máquina equilibradora, está  

lib re de la  influencia de fuerzas desequilibradoras.



REIVINDICACIONES

13 . -  Procedimiento para equilibrar un cuerpo rota­

torio, en dos planos de compensación paralelos, dispuestos -  

perpendicularmente al eje de rotación del mismo, caracteriza  

do porque una placa está apoyada parcialmente de modo auto- 

elá stico  y paralelamente a un plano perpendicular al eje de 

rotación del cuerpo rotatorio, transmite las oscilaciones que 

resultan de un desequilibrio existente en un cuerpo rotato­

rio, en forma de oscilaciones de rotación y de traslación, -  

por separado, a al menos sendos convertidores de oscilacio­

nes .

23. - .procedimiento según la  reivindicación 13, ca­

racterizado porque las oscilaciones, que aparecen en forma de 

oscilaciones de rotación y  oscilaciones de traslación, pueden 

ser recogidas perpendicularmente entre s i  por convertidores 

de oscilaciónes.

33. -  Procedimiento según las reivindicaciones ante 

riores, caracterizado porque la  oscilación de rotación provo 

cada por e l momento de desequilibrio puede ser transmitida -  

paralelamente al eje.de rotación y la  oscilación de trasla­

ción provocada por e l desequilibrio estático puede ser -  -  

transmitida paralelamente a un plano en sentido perpendicu­

la r  al e je  de rotación del cuerpo a equilibrar, a través de 

la  placa, al convertidor de oscilaciones.

43 . -  Dispositivo para la  realización del procedi­

miento según una o varias de las precedentes reivindicacio-



nes, caracterizado porque previéndose una máquina equilibra­

d o r  provista con soportes de apoyo y un alojamiento para el 

cuerpo rotatorio a equilibrar y  convertidores de oscilaciones, 

se establece que junto a un placa ranurada está dispuesto el 

sistema de apoyo del cuerpo a equilibrar, de manera ta l que 

las oscilaciones de rotación de la  placa pueden ser transmi­

tidas a través de vástagos o solicitados por flexión  y  las -  

oscilaciones de traslación de la  placa ranurada pueden ser - 

transmitidas a través de vástagos solicitados por compresión 

y por tracción de la  placa ranurada.

5 Dispositivo según una o varias de las prece­

dentes reivindicaciones, caracterizado porque junto aúna -  

placa ranurada está dispuesto el sistema de apoyo del cuerpo 

desequilibrado, de manera tal que unos vástagos o son s o lic i­

tados, debido al efecto del desequillbrió, simultáneamente por 

tracción, compresión y flexión  en dos direcciones espaciales 

dispuestas una sobre otra perpendicularmente, y  porque por -  

lo menos dos convertidores de oscilaciones, cuyas direccio­

nes de medición están dispuestas perpendiculares entre s i,  -  

miden su deformación.

6B.- Dispositivo según las reivindicaciones anterio 

res, caracterizado porque en el caso de disposición v e rtica l  

del aje de rotación, el peso del cuerpo de rotación es apoya 

do a través de al menos un soporte v e r tic a l, y  porque la  -  -  

fuerza de reacción del convertidor de oscilaciones para las  

oscilaciones de rotación es apoyado a través de otro soporte
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v e r tic a l adicional, directamente en los cimientos.

7a.-  Dispositivo según una o varias de las prece­

dentes reivindicaciones, caracterizado porque la  placa está  

hecha de una sola pieza.

5 . 83 . -  "PROCEDIMIENTO Y DISPOSITIVO PARA EQUILIBRAR

UN CUERPO ROTATORIO"

Tal como se describe y  reivindica en la  presente -  

Memoria Descriptiva, que consta de veintiuna hojas escritas  

a máquina por una sola cara y de sus correspondientes dibu-

10 jos.

Madrid, t 6 Qtl. 1379
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